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論 文 内 容 の 要 旨
人間- 機械系において制御対象である機械が複雑, 大型化するにつれて人間に要求される制御動作は非
常に難しいものになってきている｡ 人間- 機械系における動的諸問題を研究することは現実の人間一機械
系の特性を改善し, 新しい系を設計する上に重要である｡ 本論文は人間- 機械系の動特性を制御工学の立
場から系統的に論じ, 得られた人間の制御動作に関する基礎的事実, および人間と機械との情報交換の手
段と系の総合的特性の関係を緒論, 結論を含む9つの章にまとめたものである｡























































数を求め, これを計算機回路で模擬し運転時の情況を推定できることを示しているが, これは人間- 機械
系の設計に有力な手段を提供するものである｡
要するに本研究は制御者の制御動作の解析からその諸特性を体系的, 定量的に求めたものであり, ここ
で得た結果はこの分野の従来の研究に多くの知見を加え, 人間- 機械系の設計, 解析に重要な資料を提供
し, 学術上, 実際上貢献するところが少なくない｡
よって, 本論文は工学博士の学位論文として価値あるものと認める｡
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